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A parking operation aiding system includes a display 
for displaying parking-aiding information including a 
target parking position and a vehicle position. The 
system also includes a locus calculating means for 
calculating an expected movement locus for a subject 
vehicle in accordance with a distance of movement of 
the vehicle and a steering angle, an interference 
determining means for determining whether the 
expected movement locus will interfere with the target 
parking position, and an information determining 
means for determining subsequent parking operation 
aiding information based on the presence or absence 
the interference. 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingeretchten Urrterlagen entnommen 

Priifungsantrag gern. § 44 PatG ist gestellt 

(3) Parkvorgang-Unterstiitzungssystem 

(§) Ein Parkvorgang-Unterstutzungssystem enthalt eine 
Anzeige zum Anzeigen von Parkunterstutzungsinformati- 
on einschlieSlich einer Zielparkposition und einer Fahr- 
zeugposition. Das System enthalt auch ein Ortskurvenbe- 
rechnungsmittel zum Berechnen einer erwarteten Bewe- 
gungsortskurve fur ein betreffendes Fahrzeug entspre- 
chend einer Bewegungswegstrecke des Fahrzeugs und 
einem Lenkwinkel, ein Storungsbestimmungsmittel zum 
Bestimmen, ob sich die erwartete Bewegungsortskurve 
mit der Zielparkposition storen wird, und ein Informati- 
onsbestimmungsmittel zum Bestimmen von anschlie- 
Bender Parkvorgang-Unterstutzungsinformation auf der 
Basis des Vorhandensetns oder Fehlens der Storung. 
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Beschreibung 

HINTERGRUND DER ERPTNDUNG 

GEBIET DER ERHNDUNG 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Parkvor- 
gang-Unterstiitzungssystem zum Unterstutzen von Fahrern 
bei der Durchfiihrung von Ruckwartsparken oder Langspar- 
ken. 

BESCHREIBUNG DER RELEVANTEN TECHNIK 

[0002] Ein Parkvorgang-Unterstiitzungssystem ist bereits 
aus der japanischen Patentanmeldungs-Offenlegungsschrift 
Nr. 11-157404 bekannt. Bei diesem Parkvorgang-Unterstiit- 
zungssystem wird eine Sollparkposition gemaB einer Situa- 
tion eines umgebenden Hindemisses bestimmt, das von ei- 
ner Kamera, einem Radar, einem Ecksensor oder dgL erfasst 
ist, und eine ernpfohlene Ortskurve von. einer gegenwartigen 
Fahrzeugposition zu einer Zielparkposition wird berechnet. 
Dann wird die ernpfohlene Ortskurve auf einer Anzeigeein- 
heit zusammen mit einem Bild der Sollparkposition ange- 
zeigt, urn hierdurch eine Lenkbetatigung, eine Bremsbetati- 
gung, eine Betatigung eines Gaspedals, eine Gangwechsel- 
betatigung einem Fahrer anzuzeigen, um den Parkvorgang 
zu unterstutzen. 

[0003] Wenn die Unterstiitzung des Parkvorgangs wegen 
des AusmaBes der Zielparkposition oder der Situation des 
umgebenden Hindemisses schwierig ist, kann das Fahrzeug 
in einigen Fallen genau zu der Zielposition gefiihrt werden, 
wenn das Fahrzeug im Verlauf der Riickwartsbewegung des 
Fahrzeugs zu der Zielparkposition hin gewendet wird. Je- 
doch leidet dieses herkommliche Parkvorgang-Unterstut- 
zungssystem an einem Problem darin, dass es in einigen Fal- 
len nicht bestimmen kann, ob ohne das Wenden.des Fahr- 
zeugs das Parken moglich ist. Dies fuhrt zu einer schlechten 
Leistung, wenn das System den Parkvorgang nicht unter- 
stutzen kann, ohne das Fahrzeug zu wenden. 

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG 

[0004] Demzufolge ist es Ziel der vorliegenden Erfin- 
dung, ein Parkvorgang-Unterstutzungssystem anzugeben, 
bei dem der Parkvorgang des Fahrers gemaB dem AusmaB 
der Sollparkposition und der Situation des umgebenden 
Hindemisses bis zum Maximum unterstutzt werden kann. 
[0005] Um dieses Ziel zu erreichen, kann ein Parkvor- 
gang-Unterstutzungssystem nach der vorliegenden Erfin- 
dung eine Anordnung haben, wie sie in einer Anspruchs- 
entsprechenden Figur in Fig. 2 gezeigt ist. 
[0006] Insbesondere wird nach einem Aspekt der vorlie- 
genden Erfindung ein Parkvorgang-Unterstutzungssystem 
angegeben, das eine Anzeige zum Anzeigen von Parkunter- 
stiitzungsinformation aufweist. Information kann zumindest 
eine Zielparkposition und eine Fahrzeugposition enthalten, 
die vom Fahrer visuell erkannt werden kann. Das System 
kann auch ein Ortskurvenberechnungsmittel aufweisen, um 
eine erwartete Bewegungsortskurve des Fahrzeugs zu ir- 
gendeinem Zeitpunkt auf der Basis eines vorbestimmten 
Lenkwinkels zu berechnen, ein Storungsbestimmungsmittel 
zum Bestimmung, ob die von dem Ortskurvenberechnungs- 
mittel errechnete erwartete Bewegungsortskurve sich mit 
der Zielparkposition stort, sowie ein Inforrnationsbestim- 
mungsmittel zum Bestimmen nachfolgehder Parkvorgang- 
Unterstutzungsinformation auf der Basis des von dem Sto- 
rungsbestimmungsmittel vorgesehenen Ergebnisses der Be- 
stimmung. 



[0007] Wenn mit der obigen Anordnung von dem Std- 
rungsbestimmungsmittel bestimmt wird, ob die vom Orts- 
kurvenberechnungsmittel berechnete erwartete Bewegungs- 
ortskurve fur das Fahrzeug sich mit der Zielparkposition 
5 stort, bestimmt das Infonnationsbesu'rnmungsmittel die an- 
schlieBende Parkvorgang-Unterstutzungsinformation auf 
der Basis des Ergebnisses des Storungsbesdrnmungsmittels. 
Daher kann die Parkvorgang-Unterstutzungsinformation, 
die die Zielparkposition und die Fahrzeugposition auf der 

10 Anzeige angezeigt enthalt, in Abhangigkeit vom Vorhan- 
dehsein oder Fehlen der Stoning geandert werden. Somit 
kann die Parkvorgang-Unterstutzungsinformation, die von 
dem Vorhandensein oder Fehlen der Stoning der erwarteten 
Bewegungsortskurve mit der Zielparkposition abhangig ist, 

15 dem Fahrer angeboten werden, und es kann die effektive 
Unterstiitzung des Parkvorgangs immer ausgefuhrt werden, 
unabhangig von der Situation des AusmaBes der Zielpark- 
position und eines umgebenden Hindemisses. 
[0008] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 

20 findung kann die Anzeige ferner die vom Ortskurvenberech- 
nungsmittel berechnete erwartete Bewegungsortskurve der- 
art anzeigen, dass sie vom Fahrer visuell bestatigt werden 
kann. Die Anzeige kann die Positionsbeziehung der erwarte- 
ten Bewegungsortskurve zur Zielparkposition in Antwort 

25 auf die Bewegung des Fahrzeugs und/oder die Anderung 
.des Lenkwinkels andern und anzeigen. 
[0009] Mit dieser Anordnung ist die Anzeige in der Lage, 
die erwartete Bewegungsortskurve fur das Fahrzeug zusatz- 
lich zu der Zielparkposition und der Fahrzeugposition anzu- 

30 zeigen, und sie kann ferner die Positionsbeziehung der er- 
warteten Bewegungsortskurve zur Zielparkposition in Ant- 
wort auf die Bewegung des Fahrzeugs und/oder die Ande- 
rung des Lenkwinkels in geanderter Weise anzeigen. Daher 
kann der Fahrer zuverlassig erkennen, durch welche Orts- 

35 kurve sich das Fahrzeug zu der Zielposition bewegen wird. 
[0010] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann der vorbestimmte Lenkwinkel der groBte uhr- 
zeigersinnige oder gegenzeigersinnige Lenkwinkel sein. 
[0011] Mit dieser Anordnung kann die vom Ortskurvenbe- 

40 rechnungsmittel berechnete erwartete Bewegungsortskurve 
auf der Basis da von vorgesehen werden, wenn der Lenkwin- 
kel der groBte uhrzeigersinnige oder gegenzeigersinnige 
Lenkwinkel ist. Daher kann der Fahrer das Fahrzeug zu der 
Zielparkposition fuhren, indem er das Fahrzeug mit dem nur 

45 beim groBten Lenkwinkel gehalteneh Lenkwinkel riickwarts 
bewegt, und die Fahrbedienung des Fahrers ist vereinfacht. 
Somit kann der Fahrer den Umgebungen mehr Aufmerk- 
samkeit. schenken. 

[0012] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 

50 findung kann die Anzeige ferner ejne erwartete Parkposition 
uber die vom Ortskurvenberechnungsmittel berechnete er- 
wartete Bewegungsortskurve anzeigen. 
[0013] Mit dieser Anordnung wird die erwartete Parkposi- 
tion uber der erwarteten Bewegungsortskurve auf der An- 

55 zeige angezeigt, und daher kann der Fahrer die beiden ver- 
gleichen und noch zuverlassiger visuell bestatigen, dass das 
Fahrzeug zu der Zielparkposition bewegt werden kann. 
[0014] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann das Storungsbestimmungsmittel bestimmen, 

60 ob die erwartete Bewegungsortskurve sich mit der Zielpark- 
position storen wird, wenn die erwartete Parkposition mit 
der Zielparkposition ubereinstimmt. Daher kann der Fahrer 
erkennen, ob die Stoning auftreten wird, wenn das Fahrzeug 
. von der gegenwartigen Position zu der Zielparkposition be- 

65 wegt worden ist. 

[0015] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann das Storungsbesummungsmittel bestimmen, 
dass die erwartete Bewegungsortskurve sich mit der Ziel- 
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parkposition storen wird, wenn eine Innenseite des Fahr- 
zeugs, gesehen in Drehrichtung wahrend der Bewegung des 
Fahrzeugs zu der Zielparkposition hin, sich mit der Ziel- 
parkposition storen wird, die in Drehrichtung an der Innen- 
seite liegt. Daher lasst sich zuverlassig eine Moglichkeit der 5 
Stoning in einer Position bestimmen, wo die Stoning am 
wahrscheinlichsten auftritt. 

[0016] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann, wenn das Storungsbestirnmungsmittel be- 
stimmt, dass sich die erwartete Bewegungsortskurve mit der 10 
Zielparkposition storen wird, die Anzeige eine storende Po- 
sition so anzeigen, dass sie vom Fahrer visuell bestatigt 
wird. Daher kann der Fahrer zuverlassig erkennen, in wel- 
cher Position diese Stoning auftreten wird. 
[0017] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 15 
findung kann, wenn das Storungsbestirnmungsmittel be- 
stimmt, dass sich die erwartete Bewegungsortskurve mit der 
Zielparkposition storen wird, eine zusatzliche Parkvorgang- 
Unterstutzungsinformation fur den Fahrer vorgesehen wer- 
den, um das Vorhandensein eines anderen Fahrzeugs zu be- 20 
statigen, das sich seitlich der Zielparkposition befindet. Da- 
her kann der Fahrer erkennen, ob tatsachlich die Stoning mit 
dem anderen Fahrzeug auftreten wird. 
[0018] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann das Informationsbesummungsmittel ein 25 
Wende-Richtigkeits-Bestimmungsmittel enthalten, um zu 
bestimmen, ob die Stoning durch die Wendebewegung des 
Fahrzeugs vermieden werden kann, wenn das Storungsmit- 
tel bestimmt, dass sich die erwartete Bewegungsortskurve 
mit der Zielparkposition storen wird. Daher kann der Fahrer 30 
erkennen, ob der Parkvorgang von Anfang an neu begonnen 
werden sollte, oder ob er durch Ausfiihrung der Wendebe- 
wegung des Fahrzeugs fortgesetzt werden kann. 
[0019] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann das Wende-Richtigkeits-Bestimmungsmittel 35 
bestimmen, ob die Wendebewegung richtig ist oder nicht, 
wenn eine Verlangerungslinie von einer Seite des Fahr- 
zeugs, die eine S torn ngsrnog lie hkeit. hat, einen Kontakt mit 
der Zielparkposition herstellen wird oder nicht. Daher lasst 
sich die Richtigkeit der Wendebewegung zuverlassig be- 40 
stimmen. 

[0020] Nach einem anderen Aspekt. der vorliegenden Er- 
findung kann das Informationsbestimmungsmittel ein Wahl- 
mittel zum Wahlen der Wendebewegung enthalten. Wenn 
die Wendebewegung gewahlt ist, kann das Ortskurvenbe- 45 
rechnungsmittel eine erwartete Bewegungsortskurve wah- 
len, die sich nicht. mit der Zielparkposition storen wird, und 
die Anzeige kann eine der Zielparkposition nahere Ziel- 
wendeposition uber der erwarteten Bewegungsortskurve an- 
zeigen. Daher kann der Fahrer das Fahrzeug ohne Behinde- 50 
rung durch die Bewegung des Fahrzeugs zu der Zielwend- 
eposition auf der erwarteten Bewegungsortskurve fuhren. 
[0021] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann die Anzeige eine erwartete Bewegungsorts- 
kurve auf der Basis eines Istlenkwinkels anstatt der erwarte- 55 
ten Bewegungsortskurve auf der Basis des vorbestimmten 
Lenkwinkels anzeigen, und kann eine Zielwendeposition in 
Abhangigkeit von der erwarteten Bewegungsortskurve in 
Abhangigkeit von dem Istlenkwinkel auf dieser erwarteten 
Bewegungsortskurve anzeigen. Daher kann der Fahrer das 60 
Fahrzeug zu der Zielwendeposition durch die Lenkbetati- 
gung fuhren. 

[0022] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann, wenn das Fahrzeug die Zielwendeposition er- 
reicht und der Wendevorgang begin nt, die Anzeige Parkvor- 65 
gang-Unterstutzungsinformauon anzeigen, die eine Bewe- 
gungsrichtung fur das Fahrzeug anzeigt. Daher kann der 
Fahrer den Wendevorgang leicht und zuverlassig durchftih- 



[0023] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann, wenn das Storungsbestirnmungsmittel be- 
stimmt, dass die erwartete Bewegungsortskurve sich nicht 
mit der Zielparkposition stort, die anschlieBende Parkvor- 
gangsunterstutzungsin formation angezeigt werden. Wenn 
eine solche Anzeige ausgefuhrt wird, kann das Ortskurven- 
berechnungsmittel eine erwartete Bewegungsortskurve auf 
der Basis des Istlenkwinkels berechnen, und die Anzeige 
kann den erwarteten Bewegungsweg anzeigen. 
[0024] Mit dieser Anordnung wird die Anzeige der Park- 
vorgangsunterstutzungsinformation ausgefuhrt, nachdem 
bestimmt worden ist, dass die Storung nicht auftreten wird. 
Die erwartete Bewegungsortskurve in Abhanigkeit von dem 
Istlenkwinkel wird anstelle der erwarteten Bewegungsorts- 
kurve in Abhangigkeit vom vorbestimmten Lenkwinkel be- 
rechnet und wird auf der Anzeige angezeigt Daher kann der 
Fahrer das Fahrzeug zu der Zielparkposition fuhren, wah- 
rend er die Feinregulierung des Lenkwinkels durchfuhrt. 
[0025] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann die Anzeige die erwartete Bewegungsorts- 
kurve in Abhangigkeit von dem Istlenkwinkel anstatt der er- 
warteten Bewegungsortskurve in Abhangigkeit vom vorbe- 
stimmten Lenkwinkel anzeigen. Die Anzeige kann auch 
eine erwartete Parkposition in Abhangigkeit von der erwar- 
teten Bewegungsortskurve iiber dieser erwarteten Bewe- 
gungsortskurve anzeigen. 

[0026] Mit dieser Anordnung wird die erwartete Bewe- 
gungsortskurve in Abhangigkeit vom Istlenkwinkel auf der 
Anzeige angezeigt. Femer wird die erwartete Parkposition. 
in Abhangigkeit von der erwarteten Bewegungsortskurve 
uber der erwarteten Bewegungsortskurve auf der Anzeige 
angezeigt. Daher kann der Fahrer das Fahrzeug zuverlassi- 
ger zu der Zielparkposition fuhren, wahrend er die Feinregu- 
lierung des Lenkwinkels durchfuhrt. 

[0027] Nach einem anderen Aspekt. der vorliegenden Er- 
findung kann die Anzeige ausgelegt sein, die Anzeigeform 
zu andem zwischen einer Form in Abhangigkeit von dem 
vorbestimmten Lenkwinkel und einer Form in Abhangigkeit 
vorn Istlenkwinkel. Daher kann der Fahrer zuverlassig be- 
greifen, ob die momentane Anzeige von den vorbestimmten 
und Istlenkwinkeln abhangig ist. 

[0028] Nach einem anderen Aspekt der vorliegenden Er- 
findung kann die Anderung der Anzeigeform eine Anderung 
der Anzeigefarbe und/oder die Anderung des Typs einer an- 
gezeigten Linie enthalten. Daher kann der Fahrer noch zu- 
verlassiger begreifen, ob die gegenwartige Anzeige vom 
vorbestimmten oder vom Istlenkwinkel abhangig ist. 
[0029] Die obigen und andere Ziele, Merkmale und Vor- 
teile der Erfindung werden aus der folgenden Beschreibung 
bevorzugter Ausfuhrungen in Verbindung mit den beigefiig- 
ten Zeichnungen ersichtlich. 

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN 

[0030] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das eine Anordnung 

eines Park vorgang-Unterstiitzungssy stems zeigt; 

[0031] Fig. 2 ist ein Blockdiagramm, das eine Schaltung 

eines Steuergerats (eine Anspruchs-entsprechende Ansicht) 

zeigt; 

[0032] Fig. 3 ist ein erster Abschnitt eines Flussdia- 
gramms zur Unterstutzung des Parkvorgangs nach der vor- 
liegenden; 

[0033] Fig. 4 ist ein zweiter Abschnitt des Flussdia- 
gramms von Fig. 3; 

[0034] Fig. 5 ist eine Darstellung zur Erlauterung eines 
Linksruck wartspark vorg angs; 

[0035] Fig. 6 ist eine Darstellung eines Parkplatzes, wie 
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ihn der Fahrer von der Innenseite eines Fahrzeugraums 
sieht; 

[0036] Fig. 7 bis 19 zeigen jeweils die Anzeige auf einer 
Anzeige, entsprechend den Schritten des Flussdiagramms; 
[0037] Fig. 20 ist eine Darstellung zur Erlauterung einer 5 
Technik zur Bestimmung der Oberschneidung einer erwar- 
teten Bewegungsortskurve und des Parkplatzes; 
[0038] Fig. 21A und 21B sind Darstellungen zur Erlaute- 
rung einer Technik zur Bestimmung der Richtigkeit eines 
Wendemodus; 10 
[0039] Fig. 22A und 22B sind Darstellungen zur Erlaute- 
rung eines Vierrad-Fahrzeugmodells und eines Zweirad- 
Fahrzeugmodells ; 

[0040] Fig. 23A und 23B sind Diagramme zur Erlaute- 
rung der Beziehung zwischen der Bewegungswegstrecke 15 
des Fahrzeugs und der Schragstellung des Fahrzeugs; und 
[0041] Fig. 24 ist ein Diagramm zur Erlauterung der Kur- 
venradien von vier Radern. 

BESCHREIBUNG DER BEVORZUGTEN AUSFUH- 20 
RUNGEN 

[0042] Die vorliegende Erfindung wird nun an hand der 
beigefugten Zeichnungen beschrieben. 

[0043] In Bezug auf Fig. 1 enthalt ein Parkvorgang-Unter- 25 
stutzungssystem, das in einern Fahrzeug, wie etwa einem 
Zweirad- oder einem Vierradfahrzeug angebracht ist, ein 
Steuergerat 1, das einen Mikrocomputer enthalten kann. Ein 
Bedienschalter 2, ein Geschwindigkeitssensor 3, ein Lenk- 
winkelsensor 4, ein Ruckwartsschalter 5, einen Anzeige 6 30 
und ein Summer 7 sind mit dem Steuergerat 1 verbunden. 
[0044] Der Bedienschalter 2 urnfasst ein Stromquellen- 
schalterelement und ein Parkmoduswahlschalterelement 
(nicht gezeigt). Das Stromquellenschalterelement wird vom 
Fahrer zum Ein- und Ausschalten einer Stromquelle fur das 35 
Parkvorgang-Unterstutzungssystem betatigt. Das Parkmo- 
duswahlschaltelement dient zum Wahlen eines dreier Park- 
modi, namlich "Linksruckwartsparkmodus", "Rechtsruck- 
wartsparkmodus' , und "Linkslangsparkmodus". Das Park- 
modus wahlschaltelement kann durch einen einzelnen 40 
Schaltknopf bedient werden, urn einen der drei Parkmodi in 
den anderen Parkmodus sequenziell jedes Mai dann zu 
schalten, wenn er gedriickt wird. Das Parkmodus wahlschalt- 
element kann auch mit drei Schaltknopfen entsprechend den 
drei Parkmodi versehen sein, oder kann alternativ so ausge- 45 
fuhrt sein, dass das Ein/Ausschalten der Stromquelle und die 
Wahl des Parkmodus durch einen einzigen Schaltknopf er- 
folgen kann. Der Geschwindigkeitssensor 3 berechnet eine 
Bewegungsgeschwindigkeit des Fahrzeugs auf der Basis ei- 
ner Pulssignalausgabe mit der Drehung einer Getriebewelle, 50 
oder auf der Basis einer Pulssignalausgabe mit der Drehung 
eines Rads. Eine Bewegungswegstrecke des Fahrzeugs wird 
auf der Basis der vom Geschwindigkeitssensor 3 berechne- 
ten Bewegungsgeschwindigkeit und des Raddurchmessers 
berechnet. Der Lenkwinkelsensor 4 erfasst den Lenkwinkel 55 
des vom Fahrer betatigten Lenkrads des Fahrzeugs. Der 
Ruckwartsschalter 5 erfasst, wenn der Fahrer den Wahlhe- 
bel in einen Ruckwartsbereich betatigt hat, um das Fahrzeug 
nick warts zu bewegen. 

[0045] Die Anzeige 6 kann aus einer Flussigkristallplatine 60 
oder irgendeinem anderen Anzeigemittel gebildet sein, das 
fiir den Fahrer sichtbar ist, und kann Teil eines an dem Fahr- 
zeug angebrachten Navigation ssys terns oder Femsehers 
sein. Verschiedene Informationsdaten zum Unterstutzen des 
vom Fahrer durchgefuhrten Parkvorgangs werden auf der 65 
Anzeige 6 projiziert oder anderweitig an gezeigt. Der Sum- 
mer 7 ist angebracht, um den Fahrer durch Erzeugen eines 
Tons zu wamen, und kann einen Lautsprecher enthalten. 
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[0046] Eine Ausfuhrung der vorliegenden Erfindung wird 
im naheren Detail in Bezug auf die Flussdiagramme be- 
schrieben, die in den Fig. 3 und 4 gezeigt sind, am Beispiel 
der Unterstutzung des Linksriickwartsparkvorgangs (siehe 
Fig- 5), in dem das Fahrzeug von einer Ruckwartsbewe- 
gungsstartposition bewegt wird und an einer Zielparkposi- 
tion links des Fahrzeugs geparkt wird. 

[0047] In Schritt S 1 stoppt der Fahrer zuerst das Fahrzeug 
an einer Startposition nahe dem Eingang der Zielparkposi- 
tion als einem Parkplatz. Fig. 6 zeigt eine Ansicht der Ziel- 
parkposition vom Sitz des Fahrers dann, wenn der Fahrer in 
dem Fahrzeug an der Startposition stoppt. Die Startposition 
ist so, dass die linke Seite des Fahrzeugs einen vorbestimm- 
ten Abstand von dem Eingang der Zielparkposition hat; das 
Fahrzeug ist orthogonal zur Mittellinie L der Zielparkposi- 
tion, und eine am Fahrzeug vorgesehene Markierung M 
stimmt mit einem Mittelteil (an der Mittellinie L) des Ein- 
gangs der Zielparkposition iiberein, wie in Fig. 6 gezeigt. 
Die Markierung M kann an der Innenseite einer Tiir vorge- 
sehen sein, oder ein Turspiegel oder dgl. kann als die Mar- 
kierung M benutzt werden. 

[0048] Der Fahrer wahlt. den Modus durch Betatigung des 
Bedienschalters 2 in Schritt S2. Auch in Bezug auf Fig. 7 
werden ein Parkplatz 11 (die Zielparkposition) entsprechend 
dem "Linksruckwartsparkmodus" und eine Fahrzeugposi- 
tion 12 auf der Anzeige 6 angezeigt. Hierbei wird der Park- 
platz 11 in einem Zustand angezeigt, in dem die Mittellinie 
L mit der Markierung M an dem Fahrzeug ubereinstimmt, 
und eine Eingangslinie zu dem Parkplatz 11 und die linke 
Seite des Fahrzeugs zueinander parallel sind und einen Ab- 
stand von 1,5 in voneinander haben. In diesem Fall wird die 
Breite des Parkplatzes 11 als 2,9 m angezeigt, und die Tiefe 
des Parkplatzes 11 wird als 5 m angezeigt, obwohl dieser 
Platz groBer sein kann. Um zuverlassig zu bewerten, dass 
das Fahrzeug keine anderen Fahrzeuge beriihrt, die an ge- 
genuberliegenden Seiten des Parkplatzes 11 geparkt sind, ist 
es erwunscht, dass die Breite des Parkplatzes 11 als der 
sc hmalste Parkpunkt angezeigt wird, der auftreten konnte, 
wie etwa dem, der durch ein ortliches Gesetz definiert ist. 
Daher wird die angezeigte Breite nicht groBer sein als die 
tatsachliche Breite. Man trifft seiten auf einen Parkplatz, der 
die kleinste Breite hat. Daher kann die GroBe des Parkplat- 
zes wie oben beschrieben als Kompromiss zwischen der Be- 
wertungszuverlassigkeit des Kontakts und dem gebrauchli- 
chen Know-How gesetzt werden. 

[0049] Auch wenn die aktuelle Position des Fahrzeugs 
von der korrekten Startposition in Fig. 7 abweicht, konnte 
die Fahrzeugposition 12 auf der Anzeige 6 an der korrekten 
Startposition angezeigt werden. Aus diesem Grund konnte 
die aktuelle Position des Fahrzeugs mit der Fahrzeugposi- 
tion auf der Anzeige nicht iibereinstimmen, und daher 
konnte der anschlieBende Parkvorgang-Untersutzungsbe- 
trieb nicht ausgefuhrt werden. Um daher den geeigneten 
Parkvorgang-Unterstutzungsbetrieb zu ermoglichen, sollte 
der Fahrer das Fahrzeug an der korrekten Startposition stop- 
pen, wie in Fig. 6 gezeigt. Somit konnte das Fahrzeug an der 
korrekten Startposition gestoppt werden durch ErfassUng 
der weiBen Linie oder der anderen geparkten Fahrzeuge mit- 
tels eines Sensors, wie etwa einer Kamera, Radar, Sonar und 
dgl., oder durch Empfang von Daten iiber die GroBe des 
Parkplatzes 11 und der anderen geparkten Fahrzeuge von ei- 
nem in dem Parkplatz 11 angebrachten Sender. 
[0050] Im anschlieBenden Schritt S3 konnte eine Mittei- 
lung, wie etwa "bewege des Fahrzeug vorwarts, bis eine er- 
wartete Parkposition mit dem Parkplatz ubereinstimmt" 
oder dgl. auf der Anzeige 6 angezeigt werden, oder die Mit- 
teilung konnte dem Fahrer durch eine Stimme, wie etwa von 
einem Lautsprecher, vorgelesen werden. Wenn der Fahrer in 



DE 101 61 

7 

Antwort auf diese Mitteilung das Fahrzeug vorwarts be- 
wegt, werden der Parkplatz 11, die Fahrzeugposition 12, die 
erwartete Parkposition 13 und eine erwartete Bewegungs- 
ortskurve 14 auf der Anzeige 6 angezeigt, wie in Fig. 8 ge- 
zeigt Der Parkplat2 11, die Fahrzeugposition 12, die erwar- 5 
tete Parkposition 13 und die erwartete Bewegungsortskurve 
14 auf der Anzeige 6 werden mit der Bewegung des Fahr- 
zeugs geandert. Die zu dieser Zeit angezeigte erwartete 
Parkposition 13 ist die Position, wenn das Fahrzeug von sei- 
ner gegenwartigen Fahrzeugposition mit bis zum groBten 10 
Lenkwinkel irn Gegenzeigersinn gedrehten Lenkrad bewegt 
wiirde, bis es zum Parkplatz parallel wird, und dann gleich- 
zeitig riickwarts bewegt wird, wahrend das Lenkrad in eine 
Neutralstellung zuriickgedreht ist, bis das Vorderende des 
Fahrzeugs die Eingangslinie des Parkplatzes 11 passiert hat. 15 
Die erwartete Bewegungsortskurve 14 ist eine Bewegungs- 
ortskurve der Hinterrader, kann jedoch auch auf den Vorder- 
radern beruhen. 

[0051] Durch Anzeige der erwarteten Parkposition 13 fur 
eine Riickwartsbewegung des Fahrzeugs auf der Basis des 20 
groBten Lenkwinkeis auf der Anzeige 6 in der obigen Weise 
kann der Fahrer einen minimalen Vorwartsbewegungsbetrag 
des Fahrzeugs erkennen, der erforderlich ist, urn das Fahr- 
zeug zu dem Parkplatz 11 zu fuhren. Durch Anzeige der er- 
warteten Bewegungsortskurve 14 der Hinterrader auf der 25 
Anzeige 6 kann der Fahrer daruber hinaus diese Information 
beriicksichugen, um das Fahrzeug zu einer Position vor- 
warts zu bewegen, wo er sich wahrend der Riickwartsbewe- 
gung des Fahrzeugs nicht mit dem Parkplatz 11 stort. D. h. 
der Fahrer kann das Fahrzeug vorwarts bewegen, bis die er- 30 
wartete Parkposition 13 innerhalb des Parkabschnitts 11 
liegt und die erwartete Bewegungsortskurve 14 den Park- 
platz 11 nicht schneidet. 

[0052] Wahrend der Vorwartsbewegung des Fahrzeugs 
berechnet das Steuergerat 1 eine Position und eine Schrag- 35 
stellung des Fahrzeugs auf der Basis eines Signals von dem 
Bewegungsgeschwindigkeitssensor 3 und eines Signals von 
dem Lenkwinkelsensor 4. Verfahren zur Berechnung der 
Fahrzeugposition P„ (X„, Y n ) und einer Schragstellung P„ 
des Fahrzeugs sind unten beschrieben. Zum Zwecke dieser 40 
Berechnungen ist. das Vorzeichen des Lenkwinkeis 9 als "+" 
definiert, wenn das Fahrzeug im Uhrzeigersinn gelenkt 
wird, und als wenn das Fahrzeug im Gegenzeigersinn 
gelenkt wird. Ein Drehwinkel 0T der Vorderrader kann be- 
rechnet werden, indem ein Lenkwinkel 9 mit dem Lenkge- 45 
triebeverhaltnis des Fahrzeugs multipliziert wird. In der vor- 
liegenden Ausftihrung wird ein in Fig. 22A gezeigtes Mo- 
dell eines Vierradfahrzeugs durch ein in Fig. 22B gezeigtes 
Modell eines Zweiradfahrzeugs ersetzt, zu dem Zweck, die 
Berechnung zu vereinfachen. 50 
[0053] Es wird angenommen, dass in einer Fahrzeugposi- 
tion P n _i (Xu_ l7 Y„_i) eine Schragstellung des Fahrzeugs in 
Bezug auf eine Y-Achse ist, wie in Fig. 23A gezeigt. Es 
wird angenommen, dass das Fahrzeug von der Fahrzeugpo- 
sition P,,.! mit dem Drehwinkel 0T der Vorderrader um eine 55 
Wegstrecke vorwarts bewegt worden ist, die einer Zahlung 
eines Impulssignals entspricht, das auf der Basis einer Be- 
wegungswegstrecke des Fahrzeugs ausgegeben ist, um eine 
Fahrzeugposition P n (X n , Y n ) zu erreichen. Wenn in diesem 
Fall die Bewegungswegstrecke von der Fahrzeugposition 60 
P n _t zur Fahrzeugposition P n mit Au bezeichnet wird, und 
ein Drehradius durch R (= W/tan 9) bezeichnet, nimmt die 
Schragstellung des Fahrzeugs um a (Au/R) zu, so dass sie 
gleich p n (= P„_i + a) wird. Wenn daher die Koordinaten 
(X n , Y n ) der Fahrzeugposition P„ durch die Koordinaten 65 
(X„_!, Yn_i) zur Fahrzeugposition P„_i ausgedriickt werden, 
erhalt man die folgenden Gleichungen: 
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X n = X^! + (R COS P n _! - R COS + 0t)) 

= Xn_i + R (COS Pn-l " COS (pn-l + 0t)); 

Y n = Y n .! + (R sin (pn-i + a) - R sin pn-i) 

= Yn_! + R (Sin (p^i + a) - Sin pn-0. 

[0054] Die auf der Basis der Ausgabe von dem Bewe- 
gungsgeschwindigkeitssensor 3 berechnete Bewegungs- 
wegstrecke ist eine Bewegungswegstrecke des auBeren Vor- 
derrads, betrachtet wahrend der Drehbewegung des Fahr- 
zeugs, wenn das Fahrzeug ein Fahrzeug mit Vorderradan- 
trieb ist, und ist die Bewegungswegstrecke des auBeren Hin- 
terrads, betrachtet wahrend der Drehbewegung des Fahr- 
zeugs, wenn das Fahrzeug ein Fahrzeug mit Hinterradan- 
trieb ist Der Grand ist, dass allgemein der Fahrzeugge- 
schwindigkeitssensor die Drehung der Getriebewelle anstatt 
die Drehung des Rads selbst erfasst. Jedoch wird ein Innen- 
rad, das sich wahrend der Drehbewegung des Fahrzeugs mit 
einem kleineren Radius dreht, d. h. sich um eine kleinere 
Wegstrecke dreht, in der Drehung durch ein Differenzialge- 
triebe verlangsamt, und daher kann die Drehung des Rads 
durch einen Fahrzeuggeschwindigkeitssensor nicht genau 
erfasst werden. 

[0055] Wenn ein an jedem der Rader angebrachter Radge- 
schwindigkeitssensor als Bewegungsgeschwindigkeitssen- 
sor 3 benutzt wird, kann der Radgeschwindigkeitssensor die 
Bewegungswegstrecke jedes Rads berechnen, an dem ein 
Radgeschwindigkeitssensor angebracht ist. 
[0056] Wenn daher z. B. die Bewegungswegstrecke des 
auBeren Vorderrads auf der Basis der Ausgabe von dem Be- 
wegungsgeschwindigkeitssensor 3 erfasse wird und wenn 
die Bewegungsortskurve pro Zahler durch AS ausgedriickt 
wird und der Drehbewegungsradius des AuBenrads durch 
Rfo ausgedriickt wird, kann die Schragstellung a bei Bewe- 
gung des Fahrzeugs um einen Zahler aus a = AS/Rfo be- 
rechnet werden. Wenn die Bewegungswegstrecke des inne- 
ren Vorderrads auf der Basis der Ausgabe von dem Bewe- 
gungsgeschwindigkeitssensor 3 erfasst wird und die Bewe- 
gungswegstrecke pro Zahler durch AS ausgedriickt wird und 
der Radius der Drehbewegung des Innenrads durch Rfi aus- 
gedriickt wird, kann die Schragstellung a bei Bewegung des 
Fahrzeugs um einen Zahler aus a = AS/Rfi berechnet wer- 
den. Wenn die Bewegungswegstrecke des auBeren Hinter- 
rads auf der Basis der Ausgabe von dem Bewegungsge- 
schwindigkeitssensor 3 erfasst wird und die Bewegungs- 
wegstrecke pro Zahler durch AS ausgedriickt wird und der 
Drehbewegungsradius des AuBenrads durch Rro ausge- 
driickt wird, kann die Schragstellung a bei Bewegung des 
Fahrzeugs zum einen Zahler aus a = AS/Ro berechnet wer- 
den. Wenn die Bewegungswegstrecke des inneren Hinter- 
rads auf der Basis der Ausgabe von dem Bewegurigsge- 
schwindigkeitssensor erfasst wird und die Bewegungsweg- 
strecke pro Zahler durch AS ausgedriickt wird und der Ra- 
dius der Drehbewegung des Innenrads durch Rri ausge- 
driickt wird, kann die Schragstellung a bei Bewegung des 
Fahrzeugs um einen Zahler aus a = AS/Rri berechnet wer- 
den. 

[0057] Wenn, wie in Fig. 24 gezeigt, ein Abstand zwi- 
schen den linken und rechten Radem durch T ausgedriickt 
wird, kann ein Radius Kro die Drehbewegung des auBeren 
Hinterrads durch die Gieichung ausgedriickt werden: 

Rro = R + T72, 

und ein Radius Rri der Drehbewegung des inneren Hinter- 
rads kann durch die Gieichung ausgedriickt werden: 

Rri = R - T72. 
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[0058] Zusatzlich kann der Radius Rfo der Drehbewegung 
des auBeren Vorderrads durch die Gleichung ausgedruckt 
werden: 

Rfo = (W 2 + Rro 2 ) l/2 , 

und ein Radius Rfi der Drehbewegung des inneren Vorder- 
rads kann durch die Gleichung ausgedruckt werden: 

Rfi = (W 2 + Rri 2 ) 1/2 . 

[0059] Wenn auf der Basis des Vorstehenden der Fahr- 
zeuggeschwindigkeitssensor eines Fahrzeugs mit Vorder- 
radantrieb als der Bewegungsgeschwindigkeitssensor 3 be- 
nutzt wird, wenn die Koordinaten der Position P u des Fahr- 
zeugs nach der Bewegung durch die Koordinaten (X,^, 
Yn-i) der Position P^ des Fahrzeugs vor der Bewegung 
ausgedruckt werden, konnen die folgenden Gleichungen die 
in Fig, 23 A gezeigten Beziehungen ausdriicken: 

X n = X^i + Ax 

= X n _! + R (COS 0 n _! - COS (0 n _! + 0t)) 

= X n .! + (W/tan 8T) (cos - cos (P n _ L + a)); 
Yn = Y n _!+ Ay 

= Y„_, + R (sin (p n _! + a) - sin 0 n _,) 

= Y n _! + (W/tan 6T) (sin (p n _ t + a) - sin 0 U _,); und 

a = AS/Rfo 

= AS/(W 2 + Rro 2 ) ,/2 

= AS/(W 2 + (W/tan 0T + TV2) 2 ) ,/2 . 

[0060] Ein Anderungsbetrag Ax iin Punkt. auf der X- 
Achse der Koordinate und ein Anderungsbetrag Ay im 
Punkt auf der Y-Achse der Koordinate konnen bei jeder 
Zahlung des Pulssignals berechnet werden, und Werte, die 
aus der Addition der Anderungsbetrage Ax und Ay zu den 
Koordinaten (X iwl , Y n _i) der gegenwartigen Fahrzeugposi- 
tion P n _i resultieren, konnen aJs neue Fahrzeugposition P„_|, 
umgeschrieben werden. Auf diese Weise kann die Fahrzeug- 
position P n sequentiell berechnet werden. In diesern Fall 
wird der Wert $ n _ x + a, der die Schragstellung des Fahr- 
zeugs ist, als neue Schragstellung g„_i umgeschrieben. In 
der Startposition ist p = 0 und daher wird in einem Anfangs- 
prozess P auf 0 gesetzt. 

[0061] Nachfolgend wird die Berechnung der Fahrzeug- 
position P„ wahrend der Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs 
beschrieben. Fur einen ahnlichen Blickpunkt wie fur die Be- 
rechnung der Fahrzeugposition P u bei der Vorwartsbewe- 
gung des Fahrzeugs werden die folgenden Gleichungen in 
Bezug auf Fig, 23B vorgesehen: 

X n = Xu_i + (R COS Pn_i - R COS (p„- t - 0C» 

= X^, + R (cos p„_! - cos (p n _! - a)); und 
Y u = Yn.! + (R sin (pn_i - a) - R sin p n _!) 
= Y n _i + R (sin (p n _! - a) - sin p„_,). 

[0062] Hieraus ist ersichtlich, dass der Wert a bei der Vor- 
wartsbewegung auf -a gesetzt werden konnte. Daher wer- 
den die Koordinaten der Fahrzeugposition P n _x durch (X^, 
Yu_t) ausgedruckt, und die Anderungsbetrage Ax und Ay 
konnen jedes Mai berechnet werden, wenn das Fahrzeug um 
die Wegstrecke entsprechend einer Zahlung ruckwarts be- 
wegt wird. Koordinaten (X + Ax, Y + Ay), die sich aus der 
Addition von Ax und Ay zu der Fahrzeugposition P n -, (X^, 
Yn-i) ergeben, konnen als neue Fahrzeugposition P„-! (X^, 
Yn-O umgeschrieben werden. Auf diese Weise kann die 
Fahrzeugposition P n berechnet werden. In diesem Fall wird 
auch die Schragstellung P„_, - a des Fahrzeugs umgeschrie- 
ben in p n -,. 
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[0063] Zuriick zum in Fig. 3 gezeigten Flussdiagramm. 
Wenn das Fahrzeug in Schritt S3 vorwarts bewegt wird, 
kann die erwartete Parkposition 13 mit dem Parkplatz U in 
Ubereinstimrnung gebracht werden, wie in Fig. 9 gezeigt, 
5 und dann kann der Summer 7 betatigt werden, um die Mit- 
teilung "Stoppe das Fahrzeug" anzuzeigen, die auch auf der 
Anzeige 6 angezeigt werden oder durch eine Stimme erto- 
nen konnte. Im Ergebnis kann in Schritt S4 sichergestellt 
werden, dass das Fahrzeug um einen Betrag vorwarts be- 

10 wegt wird, der minimal erforderlich ist, um das Fahrzeug zu 
dem Parkplatz 11 zu fuhren. Wenn die Mitteilung durch den 
Summer oder durch die Stimme, wie etwa durch einen Laut- 
sprecher erzeugt wird, bevor die erwartete Parkposition mit 
dem Parkplatz 11 ubereinstimmt, oder wenn die Lautstarke, 

15 der Klang oder dgl. der Tonstimme mit der Bewegung des 
Fahrzeugs geandert wird, kann verhindert werden, dass das 
Fahrzeug zu weit fahrt. Somit kann das Fahrzeug zuverlas- 
sig in einem Zustand gestoppt werden, in dem die erwartete 
Parkposition mit dem Parkplatz 11 in Ubereinstimrnung ge- 

20 bracht worden ist. 

[0064] In Schritt S5 wird bestimmt, ob die erwartete Be- 
wegungsortskurve 14 fur das Fahrzeug eine Ecke des Park- 
platzes 11 schneidet, wie etwa die Innenecke, gesehen in 
Drehrichtung. Wenn z. B. in Bezug auf Fig. 20 eine Weg- 

25 strecke Rc von der Mitte O der Drehbewegung des Fahr- 
zeugs zu dieser Innenecke des Parkplatzes, gesehen in Dreh- 
richtung, gleich oder groBer als der Radius Rri der Drehbe- 
wegung des inneren der Hinterrader, gesehen in Drehrich- 
tung des Fahrzeugs, ist, dann wird bestimmt, dass die erwar- 

30 tete Bewegungsortskurve 14 die Innenecke schneiden wird. 
Wenn andererseits die Wegstrecke Rc kleiner als der Dreh^ 
radius Ri ist, dann wird bestimmt, dass sich die erwartete 
Bewegungsortskurve 14 nicht mit der Innenecke schneiden 
wird. 

35 [0065] Wenn in Schritt S5 bestimmt wird, dass die erwar- 
tete Bewegungsortskurve 14 die Innenecke nicht schneiden 
wird, geht der Prozess zu Schritt S6 weiter. In Schritt S6 
wird eine Mitteilung wie etwa "Schaite den Gang auf Riick- 
wartsgang" durch Anzeige auf der Anzeige 6 oder durch 

40 eine Stimme erzeugt. Wenn durch den Ruckwartsschalter 5 
erfasst wird, dass der Fahrer den Gang auf Ruckwarts ge- 
schaltet hat, kann die Anzeige auf der Anzeige 6 in die in 
Fig. 10 gezeigte geandert werden, und dann wird ahnlich 
eine Mitteilung, wie etwa "Drehe das Lenkrad, bis ein Ziel- 

45 fahrzeug mit dem Parkplatz ubereinstimmt" oder dgl. er- 
zeugt. In den Figuren sind das Zielfahrzeug 13' und die er- 
wartete Bewegungsortskurve 14, die auf der Anzeige 6 an- 
gezeigt werden, jene, die zum Zeitpunkt bei Ruckwartsbe- 
wegung des Fahrzeugs auf der Basis des gegenwartigen 

50 Lenkwinkels berechnet sind, bis das Fahrzeug ruckwarts be- 
wegt wird, wahrend das Lenkrad zur Neutralstellung ge- 
dreht ist, bis das Vorderende des Fahrzeugs die Eingangsli- 
nie des Parkplatzes 11 passiert hat. Die erwartete Parkposi- 
tion 13 entspricht der Fahrzeugposition 12 zu dem Zeit- 

55 punkt, wenn das Fahrzeug ruckwarts bewegt sein wird, auf 
der Basis des groBten Lenkwinkels, wahrend das Zielfahr- 
zeug 13* der Fahrzeugposition 12 zu dem Zeitpunkt ent- 
spricht, wenn das Fahrzeug mit dem momentanen gegen- 
wartigen Lenkwinkel zu dieser Zeit ruckwarts bewegt sein 

60 wird. 

[0066] Wenn die Anzeige auf der Anzeige 6 vom in Fig. 9 
gezeigten Zustand entsprechend dem groBten Lenkwinkel 
zu dem in Fig. 10 gezeigten Zustand entsprechend dem Ist- 
lenkwinkel geandert ist, kann der Fahrer das Zielfahrzeug 
65 13* und die Bewegung der erwarteten Bewegungsortskurve 
14 zuverlassig erkennen, wenn sie eine andere Anzeigefarbe 
(z. B. blaue Farbe) als die erwartete Parkposition 13 und 
ihre entsprechende Bewegungsortskurve 14 haben, die z. B. 
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rot sein konnte. Alternativ kann der Typ einer Anzeigelinie 
(durchgehende Linie, unterbrochene Linie, strichpunktierte 
Linie, Dicke einer Linie und dgl.) anstatt oder zusatzlich zur 
Anderung der Anzeigefarbe geandert werden. 
[0067] Wenn der Fahrer das Lenkrad auf der Basis der 5 
obigen Lehre in Schritt S7 bedient, werden das Zielfahrzeug 
13* und die erwartete Bewegungsortskurve 14, die auf der 
Anzeige 6 angezeigt werden, entsprechend des gegenwarti- 
gen Lenkwinkels geandert. Wenn in Schritt S8 das Zielfahr- 
zeug 13' in dem Parkplatz 11 aufgenoiiimen ist, wie in Fig, 10 
11 gezeigt, kann eine Mitteilung, wie etwa "Bewege das 
Fahrzeug riickwarts, unter Beach tung der Umgebung" oder 
dgl., durch die Anzeige auf der Anzeige 6 oder durch eine 
Stimme erzeugt werden. In Schritt S9 bewegt der Fahrer das 
Fahrzeug entsprechend der Mitteilung riickwarts, und wenn 15 
diese Bewegung durch die Ausgabe von dem Bewegungsge- 
schwindigkeitssenspr 3 bestatigt wird, wird in Schritt S10 
der Parkvorgang-Unterstutzungssteuerbetrieb beendet. 
[0068] Daher kann der Fahrer das Fahrzeug in dem Park- 
platz 11 parken, indem er das Fahrzeug mit dem gegenwar- 20 
tigen Istlenkwinkel riickwarts bewegt, bis es parallel zu dem 
Parkplatz 11 ist, und dann das Lenkrad zu der Neutralstel- 
lung zuriickdrehen und das Fahrzeug ruck warts bewegen, 
bis dessen Vorderende die Eingangslinie des Parkplatzes 11 
passiert. Einer der Griinde, warum der Parkvorgang-Unter- 25 
stutzungssteuerbetrieb zu dem Zeitpunkt beendet werden 
kann, wenn das Fahrzeug die Ruckwartsbewegung beginnt, 
ist es dem Fahrer zu erlauben, sich auf die Umgebungen zu 
konzentrieren. Auch konnte das Fahrzeug zuverlassig zu 
dem Parkplatz 11 allein durch Feinregulierung des Lenk- 30 
winkels gefuhrt werden, auBer in speziellen Fallen, wie etwa 
einem Fall, worin die Startposition extrem abgewichen hat, 
oder einem Fall, wo der aktuelle Parkplatz 11 extrem schmal 
ist. Wenn ein Bild, das hinter dem Fahrzeug durch eine Ka- 
mera aufgenommen ist, auf der Anzeige 6 nach Beendigung 35 
des Parkvorgangsunterstutzungssteuerbetriebs angezeigt 
wird, oder wenn dem Fahrer eine Annaherungssituation ei- 
nes umgehenden Objekts, das durch Sonar oder Radar er- 
fasst wird, mitgeteilt wird, ist es moglich, die Sicherheitsbe- 
statigung des Fahrers wirkungsvoll zu unterstutzen. 40 
[0069] Wenn in Schritt S5 bestimmt wird, dass die erwar- 
tete Bewegungsortskurve 14 fur das Fahrzeug die Innenecke 
des Parkplatzes 11, gesehen in der Drehbewegung, schnei- 
den wird, konnen abwechselnd ein in Fig. 12A gezeigtes 
Bild und ein in Fig. 12B gezeigtes Bild auf der Anzeige 6 45 
angezeigt werden. Das in Fig. 12A gezeigte Bild entspricht 
einem Fall, wo ein geparktes Fahrzeug 15 an einem an der 
linken Seite des Parkplatzes 11 benachbarten Parkplatzes 
vorhanden ist. In diesem Fall wird eine Eckmarkierung 16 
angezeigt, dass sich die erwartete Bewegungsortskurve 14 50 
mit der Innenecke des Parkplatzes, gesehen in der Drehrich- 
tung, schneiden wird, und es wird auch eine Schalterbetati- 
gungs-Befehlsmarkierung 17 angezeigt, um den Fahrer auf- 
zufordern oder zu zwingen, den Bedienschalter 2 zu bedie- 
nen. Zusatzlich konnte eine Mitteilung, wie etwa n Es besteht 55 
eine Kontaktmoglichkeit des Fahrzeugs mit einem innen ge- 
parkten Fahrzeug, gesehen in der Drehrichtung" oder dgl. 
auf der Anzeige 6 angezeigt oder durch eine Stimme mitge- 
teilt werden. Das in Fig. 12B gezeigte Bild entspricht einem 
Fall, wie in einem der linken Seite des Parkplatzes 11 be- 60 
nachbarten Parkplatz kein gepacktes Fahrzeug vorhanden 
ist. In diesem Fall wird die Eckmarkierung 16 angezeigt, die 
angibt, dass sich die erwartete Bewegungsortskurve 14 mit 
der Innenecke des Parkplatzes, gesehen in der Drehrichtung, 
schneiden wird, und es wird auch eine Ruckwartsschalt-Be- 65 
fehlsmarkierung 18 angezeigt, um den Fahrer aufzufordern 
oder zu zwingen, den Wahlhebel in den Ruckwartsbereich 
zu stellen. Zusatzlich konnte eine Mitteilung, wie etwa 
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"Schalte den Gang auf Riickwartsgang, wenn keine Kon- 
taktmoglichkeit des Fahrzeugs mit einem innen geparkten 
Fahrzeug besteht, gesehen in der Drehrichtung" oder dgl. 
auf der Anzeige 6 oder durch Stimme mitgeteilt werden. 
[0070] In Schritt Sll bestatigt der Fahrer visuell, ob ein 
geparktes Fahrzeug an der Innenseite des Fahrzeugs gese- 
hen in der Drehrichtung des Fahrzeugs vorhanden ist oder 
nicht. Wenn kein geparktes Fahrzeug an der Innenseite des 
Fahrzeugs, gesehen in der Drehrichtung des Fahrzeugs, vor- 
handen ist, geht der Prozess zu den Schritten S6 bis S10 wei- 
ter, wodurch das Fahrzeug riickwarts bewegt und in dem 
Parkplatz 11 geparkt wird, wie in dem Fall, wo sich die er- 
wartete Bewegungsortskurve 14 nicht mit der Innenecke des 
Parkplatzes U, gesehen in der Drehrichtung, schneiden 
wird. Auch wenn in diesem Fall die Bewegungsortskurve 
fur das Fahrzeug die Innenecke des Parkplatzes 11 , gesehen 
in der Drehrichtung, schneidet, besteht keine Stdrung, weil 
kein geparktes Fahrzeug vorhanden ist. 
[0071] Wenn in Schritt Sll ein geparktes Fahrzeug an der 
Innenseite des Fahrzeugs, gesehen in Drehrichtung des 
Fahrzeugs, vorhanden ist, betatigt der Fahrer den Bedien- 
schalter 2 in Schritt SI 2, um den Wendemodus zu wahlen 
(einen Modus, in dem das Fahrzeug in der Mitte des Rtick- 
wartsparkvorgangs zum Parkplatz 11 hin vorwarts bewegt 
wird, um die Position der Drehmitte zu andern). Wenn der 
Wendemodus gewahlt ist, konnte in Schritt S13 eine Mittei- 
lung, wie etwa "Schalte den Gang auf Riickwartsgang" oder 
dgl. auf der Anzeige 6 angezeigt oder durch Stimme mitge- 
teilt werden. Die Anzeige auf der Anzeige 6 wird in die in 
Fig. 13 gezeigte geandert. Es werden namlich auf der An- 
zeige 6 die Eckmarkierung 16 angezeigt, die angibt, dass 
sich die erwartete Bewegungsortskurve 14 mit der Innen- 
ecke des Parkplatzes 11 gesehen in Drehrichtung schneiden 
wird, sowie die Ruckwartsschaltbefehlsmarkierung 18 zum 
Auffordern, dass der Fahrer den Wahlhebel in den Ruck- 
wartsbereich stellt. 

[0072] Im anschliefienden Schritt S 14 wird bestimmt, ob 
der Parkvorgang in dem Wendemodus richtig ist. Insbeson- 
dere wenn, wie in Fig. 21 A gezeigt, eine Verlangerungslinie 
E von einer Innenseite des Fahrzeugs, gesehen in Drehrich- 
tung, an der Innenseite der Innenecke des Parkplatzes 11 ge- 
sehen in der Drehrichtung vorhanden ist, wird bestimmt, 
dass der Parkvorgang in dem Wendemodus richtig ist. Wenn 
die Verlangerungslinie E auBerhalb der Innenecke des Park- 
platzes 11, gesehen in Drehrichtung, vorhanden ist, wie in 
Fig. 21 B gezeigt, wird bestimmt, dass der Parkvorgang im 
Wendemodus unrichtig ist. Aus diesem Grund muss im in 
Fig. 2 IB gezeigten Fall, um das Fahrzeug von der Innen- 
ecke des Parkplatzes 11, gesehen in Drehrichtung, freizuhal- 
ten, das Lenkrad im Uhrzeigersinn gedreht werden. Jedoch 
ist die Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs mit dem in Uhr- 
zeigersinn betatigten Lenkrad weitgehend die gleiche wie 
die Ruckkehrbewegung zur Startposition - auch wenn die 
Sollwendeposition berechnet ist und das Fahrzeug zu der 
Wendeposition riickwarts bewegt wird. Daher kann, im in 
Fig. 21B gezeigten Fall, eine Mittel wie etwa "Beginne den 
Vorgang noch einmal von vorne" oder dgl. auf der Anzeige 6 
angezeigt oder durch Stimme mitgeteilt werden, und der 
Parkvorgangsunterstutzungssteuerbetrieb wird in Schritt 
S10 beendet und vom Fahrer neu gestartet. 
[0073] Wenn in Schritt S14 der Wende-Parkvorgang als 
richtig bestimmt wird, dann werden die Fahrzeugposition 
12, das Zielfahrzeug 13' und die erwartete Bewegungsorts- 
kurve 14 entsprechend dem gegenwartigen Istlenkwinkel 
und eine Zielwendeposition 19 auf der Anzeige 6 angezeigt, 
wie in Fig. 14 gezeigt. Die Zielwendeposition 19 ist eine Po- 
sition zum Fuhren des Fahrzeugs zu dem Parkplatz 11, wah- 
rend die Stoning mit der Innenecke des Parkplatzes 11, ge- 
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sehen in Drehrichtung, vermieden wird. Die Zielwendepos- 
ition 19 wird als Position zu einem Zeitpunkt angezeigt, 
wenn das Hinterende des Fahrzeugs eine Verlangerungslinie 
e von einer AuBenseite des Parkplatzes 11, gesehen in Dreh- 
richtung, erreicht hat, wenn das Fahrzeug wahrend der 5 
Ruckwartsbewegung aus nahe der Innenecke des Parkplat- 
zes passiert hat. 

[0074] Im nachfolgenden Schritt SI 6 betatigt der Fahrer 
das Lenkrad, und in Schritt S 17 wird das dem Isdenkwinkel 
entsprechende Zielfahrzeug 13' rnit der Zielwendeposition 10 
19 in Obereinstimmung gebracht, wie in Fig. 15 gezeigt. 
Wenn dieser Vorgang durchgeftihrt wird, konnen eine Mit- 
teilung wie etwa "Bewege das Fahrzeug riickwarts unter Be- 
achtung der Umgebungen" oder dgl. auf der Anzeige 6 an- 
gezeigt oder durch Stimme mitgeteilt werden. In Schritt S18 15 
wird die Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs mit eingehal- 
ten bleibendem Lenkwinkel gestartet. Wenn das Starten der 
Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs durch den Bewegungs- 
geschwindigkeitssensor 3 erfasst wird, kann eine Mitteilung 
wie etwa "Schalte den Gang auf Riickwartsgang" auf der 20 
Anzeige angezeigt oder durch Stimrne mitgeteilt werden, 
wenn das Fahrzeug dabei ist, mit der Umgebung in Kontakt. 
zu kommen. 

[0075] Zur Fig. 4. Wahrend das Fahrzeug in Schritt SI 9 
ruck warts bewegt wird, bestimrnt der Fahrer in Schritt S20, 25 
ob das Fahrzeug eine Riickwartsbewegungsgrenze erreicht 
hat, namlich eine Grenzposition, wo das Fahrzeug mit ei- 
nem anderen Objekt in Kontakt kommen wird, wenn die 
Ruckwartsbewegung fcrtgesetzt wird. Wenn in Schritt S21 
ein Endzu stand vorliegt, bevor das Fahrzeug die Ruck warts- 30 
bewegungsgrenze in Schrilt S20 erreicht, wird bestimrnt, 
dass der Parkvorgang abgeschlossen worden ist, wodurch 
der Parkvorgangsunterstutzungssteuerbetrieb in Schritt S22 
beendet wird. Der Endzustand kann z. B. sein, dass die 
Schragstellung des Fahrzeugs parallel zum Parkplatz 11 ist 35 
und dass eine vorbestimmte Zeit abgelaufen ist, nachdem 
die Gangstellung eine Parkposition eingenommen hat. 
[0076] Es kann ein Bild an der Riickseite des Fahrzeugs 
durch eine Kamera zur Anzeige aufgenommeri werden, oder 
der Fahrer kann uber eine Annaherungssituation eines um- 40 
gebenden Objekts informiert werden, das durch Radar oder 
Sonar wahrend der Ruckwartsbewegung des Fahrzeugs bis 
zur Riickwartsbewegungsgrenze erfasst ist, um des Fahrers 
Bestatigung der Riickwartsbewegungsgrenze und des Fah- 
rers Sicherheitsbestatigung wirkungsvoll zu unterstutzen. 45 
Fig. 16 zeigt einen Zustand, in dem das Fahrzeug an der 
Riickwartsbewegungsgrenze gestoppt worden ist. In Fig. 16 
ist. das Fahrzeug jenseits der Zielwendeposition 19 gestoppt 
worden, wobei aber der Grund hierfur ist-, dass zwischen der 
Ecke des Parkplatzes 11 und einem geparkten Fahrzeug 15' 50 
eine raumliche Begrenzung vorhanden ist. 
[0077] Wenn in Schritt S23 das Fahrzeug an der Riick- 
wartsbewegungsgrenze gestoppt ist und in Schritt S24 der 
Fahrer den Gang auf den Fahrgang schaltet, kann die An- 
zeige auf der Anzeige auf die in Fig. 17 gezeigte geandert 55 
werden. Der Parkplatz 11, die Fahrzeugposition 12, eine er- 
wartete Parkposition 13, eine erwartete Bewegungsorts- 
kurve 14 und ein Pfeil 20 werden auf der Anzeige 6 ange- 
zeigt. Der Pfeil 20 zeigt eine Richtung an, um das Fahrzeug 
in der Vorwartsbewegung zu fuhren. Die erwartete Parkpo- 60 
sition 13 zeigt einen Zustand an, in dem das Fahrzeug auf 
der Basis des groBten Lenkwinkels bewegt worden ist, so 
dass es parallel zum Parkplatz 11 wird, und sich dann riick- 
warts mit dem zur Neutralstellung zuriickgedrehten Lenkrad 
bewegt, bis das Vorderende des Fahrzeugs die Eingangslinie 65 
des Parkplatzes passiert. Die erwartete Bewegungsortskurve 
14 zeigt eine Bewegungsortskurve der Hinterrader zu dieser 
Zeit an. 
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[0078] Wenn die Anzeige auf der Anzeige 6 zu der in Fig. 
17 gewechselt ist, wenn in Schritt S25 die erwartete Parkpo- 
sition 13 nicht in dem Parkplatz 11 aufgenommen ist, kann 
eine Mitteilung, wie etwa "Bewege das Fahrzeug vorwarts 
in Richtung des Pfeils, wodurch die erwartete Parkposition 
mit dem Parkplatz 11 in Ubereinstimmung gebracht wird" 
oder dgl. auf der Anzeige 6 angezeigt oder durch Stimme 
mitgeteilt werden. Wenn in Schritt S26 der Fahrer das Lenk- 
rad in Richtung des Pfeils 20 betatigt und das Fahrzeug in 
Schritt S27 vorwarts bewegt, wodurch in Schritt S28 die er- 
wartete Parkposition mit dem Parkplatz 11 in Ubereinstim- 
mung gebracht wird, kann der Parkvorgang abgeschlossen 
werden durch Ruckkehr des Prozesses zu Schritt S5 und er- 
neute Wiederholung des Parkvorgang-Unterstutzungssteu- 
erbetriebs. 

[0079] Wenn andererseits. in Schritt S25 die erwartete 
Parkposition 13 bereits in den Parkplatz 11 aufgenommen 
ist, wie in Fig. 18 gezeigt, wenn namlich die Zielwendepos- 
ition 13 in den Parkplatz 11 aufgenommen worden ist, kann 
eine Mitteilung, wie etwa "Bewege das Fahrzeug riickwarts 
in Richtung des Pfeils" angezeigt oder durch Stimme mitge- 
teilt werden. In Schritt S29 lenkt der Fahrer das Fahrzeug. in 
Richtung von Pfeil 21, bewegt dann in Schritt S30 das Fahr- 
zeug vorwarts, wie in Fig. 19 gezeigt, und korrigiert die Po- 
sition des Fahrzeugs beispielsweise nach links, sodass die 
erwartete Parkposition 13 in der Mitte des Parkplatzes 11 
angeordnet ist. Danach kehrt der Prozess zu Schritt S5 zu- 
riick, um den Parkvorgang-Unterstutzungssteuerbetrieb er- 
neut zu wiederholen, wodurch der Parkvorgang abgeschlos- 
sen werden kann. 

[0080] Obwohl die Ausfuhrungen der vorliegenden Erfin- 
dung im Detail beschrieben wurden, versteht es sich, dass 
die vorliegende Erfindung nicht auf die oben beschriebenen 
Ausfuhrungen begrenzt ist und verschiedene konstruktive 
Modifikationen erfolgen konnen, ohne vom Geist und Urn- 
fang der in den Anspriichen definierten Erfindung abzuwei- 
chen. 

[0081] Ein Parkvorgang-Unterstutzungssystem enthalt 
eine Anzeige zum Anzeigen von Parkunterstiitzungsinfor- 
mation einschlieBlich einer Zielparkposition und einer.Fahr- 
zeugposition. Das System enthalt auch ein Ortskurvenbe- 
rechnungsmittel zum Berechnen einer erwarteten Bewe- 
gungsortskurve fur ein betreffendes Fahrzeug entsprechend 
einer Bewegungswegstrecke des Fahrzeugs und einem 
Lenkwinkel, ein Storungsbestimmungsmittel zum Bestim- 
men, ob sich die erwartete Bewegungsortskurve mit der 
Zielparkposition storen wird, und ein Informationsbestim- 
mungsmittel zum Bestimmen von anschlieBender Parkvor- 
gang-Unterstutzungsinformation auf der Basis des Vorhan- 
denseins oder Fehlens der Stoning. 

Patent anspriiche 

1. Parkvorgang-Unterstutzungssystem, umfassend 
eine Anzeige (6) zum Anzeigen von Parkunterstut- 
zungsinformation einschlieBlich zumindest einer Ziel- 
parkposition (11) und einer Fahrzeugposition (12), so- 
dass die Parkunterstiitzungsinformation vom Fahrer 
des Fahrzeugs visuell bestatigt werden kann; 
ein Ortskurvenberechnungsmittel (Ml) zum Berech- 
nen einer erwarteten Bewegungsortskurve (14) zu dem 
Zeitpunkt, wenn das Fahrzeug zuerst bewegt worden 
ist, auf der Basis eines vorbestimmten Lenkwinkels 
(B); 

ein Storungsbestimmungsmittel (M2) zum Bestimmen, 
ob sich die vom Ortskurvenberechnungsmittel (Ml) 
berechnete erwartete Bewegungsortskurve (14) mit der 
Zielparkposition (11) storen wird; und 
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ein Informationsbestimmungsmittel (M3) zum Bestim- 
men anschlieBender Parkvorgang-Unterstutzungsinfor- 
mation auf der Basis des Ergebnisses der Bestimmung 
durch das Storungsbestimmungsmittel (M2). 

2. Parkvorgang-Unterstiitzungssystem nach Anspruch 5 
1, dadurch gekennzeichnet, dass die Anzeige (6) femer 
die vom Ortskurvenberechnungsmittel (Ml) berech- 
nete erwartete Bewegungsortskurve (14) derart an- 
zeigt, dass die erwartete Bewegungsortskurve (14) 
vom Fahrer visuell bestatigt werden kann, und die An- 10 
zeige (6) einer Positionsbeziehung der erwarteten Be- 
wegungsortskurve (14) zu der Zielparkposition (11) in 
Antwort auf die Bewegungsortskurve des Fahrzeugs 
und/oder die Anderung eines Lenkwinkels (6) des 
Fahrzeugs andert. 15 

3. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach Anspruch 
1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass der vorbe- 
stimmte Lenkwinkel (9) der groBte uhrzeigersinnige 
oder groBte gegen uhrzeigersinnige Lenkwinkel (9) ist. 

4. Par kvorgang-Unterstiitzungssy stem nach Anspruch 20 
1, dadurch gekennzeichnet, dass die Anzeige (6) femer 
eine erwartete Parkposition (13) auf der erwarteten Be- 
wegungsortskurve (14) anzeigt. 

5. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach Anspruch 

4, dadurch gekennzeichnet, dass das Storungsbestim- 25 
mungsmittel (M2) bestimmt, ob sich die erwartete Be- 
wegungsortskurve (14) mit der Zielparkposition (11) 
storen wird, wenn die erwartete Parkposition (13) mit 
der Zielparkposition (11) ubereinstimmt. 

6. Parkvorgang-Unt erst utzungs system nach Anspruch 30 

5, dadurch gekennzeichnet, dass das Storungsbestim- 
mungsmittel (M2) bestimmt, dass sich die erwartete 
Bewegungsortskurve (14) mit der Zielparkposition 
(11) storen wird, wenn eine Innenseite des Fahrzeugs, 
gesehen in Drehrichtung, wahrend Bewegung des 35 
Fahrzeugs zu der Zielparkposition (11) hin sich mit ei- 
nem Abschnitt der Zielparkposition (11) storen wird, 
der innerhalb der Drehrichtung liegt. 

7. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach Anspruch 

1, dadurch gekennzeichnet, dass die Anzeige (6) eine 40 
Storungsposition (16) anzeigt, wenn das Storungsbe- 
stimmungsmittel (M2) bestimmt, dass sich die erwar- 
tete Bewegungsortskurve (14) mit der Zielparkposition 
(11) storen wird, sodass die Storungsposition (16) vom 
Fahrer visuell bestatigt werden kann. 45 

8. Park vorgang-Unterstutzungssy stem nach Anspruch 
1 , dadurch gekennzeichnet, dass fur den Fahrer Park- 
vorgang-Unterstutzungsinfonnation vorgesehen wird, 
um den Fahrer aufzufordern, ein Vorhandensein eines 
seitlich der Zielparkposition (11) angeordeten anderen 50 
Fahrzeugs (15) zu bestatigen, wenn das Storungsbe- 
stimmungsmittel (M2) bestimmt, dass sich die erwar- 
tete Bewegungsortskurve (14) mit der Zielparkposition 
(11) storen wird. 

9. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach Anspruch 55 
1, dadurch gekennzeichnet, dass das Informationsbe- 
stimmungsmittel (M3) ein Wende-Richtigkeits-Be- 
stimmungsmittel (M4) enthalt, um zu bestimmen, ob 
eine Storung durch eine Wendebewegung des Fahr- 
zeugs vermieden werden kann, wenn das Storungsbe- 60 
stimmungsmittel (M2) bestimmt, dass sich der erwar- 
tete Bewegungsort (14) mit der Zielparkposition (11) 
storen wird. 

10. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 
spruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass das Wende- 65 
Richtigkeits-Bestimmungsmittel (M4) bestimmt, dass 
die Wendebewegung richtig ist, wenn eine Verlange- 
rungslinie (E) von einer Seite des Fahrzeugs die Ziel- 



parkposition (11) nicht kontaktiert. 

11. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 
spruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass das Informati- 
onsbestimmungsmittel (M3) ein Wahlmittel (M5) ent- 
halt, um die Wendebewegung zu wahlen, und wenn die 
Wendebewegung gewahlt ist, das Ortskurvenberech- 
nungsmittel (Ml) eine erwartete Bewegungsortskurve 
(14) wahlt, die sich nicht mit der Zielparkposition (11) 
storen wird, und die Anzeige (6) eine Zielwendepos- 
ition (19) anzeigt, die der Zielparkposition auf dem er- 
warteten Bewegungsort (14) naher ist. 

12. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach . An- 
spruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass das Informa- 
tionsbestimmungsmittel (M3) ein Wahlmittel (M5) 
enthalt, um die Wendebewegung zu wahlen, und wenn 
die Wendebewegung gewahlt ist, das Ortskurvenbe- 
rechnungsmittel eine erwartete Bewegungsortskurve 
(14) wahlt, die sich nicht mit der Zielparkposition (11) 
storen wird, und die Anzeige (6) eine Zielwendepos- 
ition (19) anzeigt, die der Zielparkposition auf dem er- 
warteten Bewegungsort (14) naher ist. 

13. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 
spruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Anzeige 
(6) anstatt der Anzeige der erwarteten Bewegungsorts- 
kurve (14) eine erwartete Bewegungsortskurve auf der 
Basis eines Istienkwinkels (9) anzeigt und eine Ziel- 
wendeposition (19) auf der Basis der erwarteten Bewe- 
gungsortskurve uber der erwarteten Bewegungsorts- 
kurve (14) anzeigt. 

14. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 
spruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass die Anzeige 
(6) anstatt der Anzeige der erwarteten Bewegungsorts- 
kurve (14) eine erwartete Bewegungsortskurve auf der 
Basis eines Istienkwinkels (9) anzeigt und eine Ziel- 
wendeposition (19) auf der Basis der erwarteten Bewe- 
gungsortskurve uber der erwarteten Bewegungsorts- 
kurve (14) anzeigt. 

15. Park vorgang-Unterstutzungssy stem nach An- 
spruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass dann, wenn 
das Fahrzeug die Zielwendeposition (19) erreicht und 
der Wendevorgang gestartet wird, die Anzeige (6) 
Parkvorgang-Unterstutzungsinformation anzeigt, die 
eine Bewegungsrichtung (20) fur das Fahrzeug anzeigt. 

16. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 
spruch 14, dadurch gekennzeichnet, dass dann, wenn 
das Fahrzeug die Zielwendeposition (19) erreicht. und 
der Wendevorgang gestartet wird, die Anzeige (6) 
Parkvorgang-Unterstutzungsinformation anzeigt, die 
eine Bewegungsrichtung (20) fur das Fahrzeug anzeigt. 

17. Park vorgang-Unterstutzungssy stem nach An- 
spruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass dann, wenn 
das Storungsbestimmungsmittel (M2) bestimmt, dass 
sich die erwartete Bewegungsortskurve (14) nicht mit 
der Zielparkposition (11) storen wird, anschlieBend 
Parkvorgang-Unterstutzungsinformation angezeigt 
wird, und wenn diese Anzeige ausgefuhrt wird, das 
Ortskurvenberechnungsmittel (Ml) eine erwartete Be- 
wegungsortskurve (14) in Abhangigkeit vom Istlenk- 
winkel (6) berechnet und die Anzeige (6) die erwartete 
Bewegungsortskurve (14) in Abhangigkeit vom Ist- 
lenkwinkel (6) anzeigt. 

18. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 
spruch 17, dadurch gekennzeichnet, dass die Anzeige 
(6), anstatt der erwarteten Bewegungsortskurve (14) in 
Abhangigkeit vom vorbestimmten Lenkwinkel (9), die 
erwartete Bewegungsortskurve (14) in Abhangigkeit 
vom Istlenkwinkel anzeigt, und femer eine erwartete 
Parkposition (13) in Abhangigkeit von der erwarteten 
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B ewegung sortskurve anzeigt, die von dem Istlenkwin- 
kel von der erwarteten Bewegungsortskurve (14) ab- 
hangig ist. 

19. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 
spruch 18, dadurch gekennzeichnet, dass die Anzeige 5 
(6) die Anzeigeform zwischen einer Anzeigeform in 
Abhangigkeit von dem vorbestimmten Lenkwinkel (6) 
und einer Anzeigeform in Abhangigkeit von dem 1st- 
lenkwinkel andert. 

20. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 10 
spruch 19, dadurch gekennzeichnet, dass die Anderung 
der Anzeige die Anderung einer Anzeigefarbe oder/ 
und die Anderung des Typs einer angezeigten Linie ist. 

21. Parkvorgang-Unterstiitzungssystem nach An- 
spruch 17, dadurch gekennzeichnet, dass die Anzeige 15 
(6) die anschlieBende Parkvorgang-Unterstutzungsin- 
formation anzeigt . 

22. Parkvorgang-Unterstiitzungssystem nach An- 
spruch 17, dadurch gekennzeichnet, dass die Anzeige 
eine visuelle Mitteilung an den Fahrer anzeigt, um ei- 20 
nen Fahrvorgang auszufuhren, und wenn der Fahrvor- 
gang ausgefuhrt. wird, das Ortskurvenberechnungsmit- 
tel (Ml) eine erwartete Bewegungsortskurve (14) in 
Abhangigkeit von dem Istlenkwinkel (0) berechnet und 
die Anzeige (6) die erwartete Bewegungsortskurve 25 
(14) in Abhangigkeit von dem Istlenkwinkel (6) an- 
zeigt. 

23. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 
spruch 1, ferner gekennzeichnet durch ein Tonerzeu- 
gungsmittel (7) zum Erzeugen eines Hortons, der dem 30 
Fahrer anzeigt, auf die Anzeige (6) zu blicken. 

24. Parkvorgang-Unterstutzungssystem nach An- 
spruch 1, femer gekennzeichnet durch ein Tonerzeu- 
gungsmittel (7) zurn Erzeugen interaktiver Audiomit- 
teilungen, um den Fahrer beim Parkvorgang zu unter- 35 
stiitzen. 
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